













Continuous Measurement of Body Weight on Bed 








In 2025, Japan’s baby boomers will start to reach the age of 75 and over, classified as the latter-stage 
elderly. The health care for such elderly is an urgent research topic. One of the fundamental data for 
health care is body weight. Variation of one’s weight indicates physical conditions clearly. However, 
frequent weight measurements increase care tasks. This study proposes a method to measure body 
weight continuously in bed by installing four sensors to bed’s legs. Beside the body weight, in/out-of 
bed status and body movement index can be derived by the same system. These information are also 
useful for the elderly care.   























































































   (2.1) 








































の長さを B, 横の長さを A とし，ある静止時間区間の体
重を  とすると身体重心位置の水平方向成分
(x ,y) は次式(2.5),(2.6)のように求めることができる. 
 
  (2.5) 






















































































よる DA 変換機能も組み込んだ．RS232 のシリアル通信
をおこない信号を PC へ送り，モニタリングソフトウェ
アはMicrosoft社のVisual C# で作成する. Visual C#は, 
フォームアプリケーションを作成することですべての情


























電圧 e は入力電圧を E ，ひずみゲージの変化量をそれぞ
れ , , ,  とすると次式(4.1)のようになる．  
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増幅の際に計装アンプ(INA128)のマイナス pin に PWM 信
号とローパスフィルタを組み合わせた簡易 D/A 変換信号
を入力することで，キャリブレーション機能を実現させ
た. PWM 出力は PIC のアウトプットコンペアモジュー
ルの PWM モード用いることで生成した．DA 変換値を
PWM で制御するため, PWM の出力デューティー比を決
定する必要がある．PWM 出力における出力デューティ
ー比決定式(4.2)を以下に記す．出力されるデューティー
比を , PWM 周期を R, PIC の AD 変換の最大値を ，
センサの１回目増幅値を  と定義する.これにより，
DA 変換電圧を とすると，式(4.3)となり，センサの 2
回目増幅値は 0 となる． 
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Table ５-１50.6kg 荷重の評価結果 
位置 sensor1 sensor2 sensor3 sensor4 合計値[kg] 重量誤差
① 34.1 8.8 1.6 5.8 50.3 -0.252798
② 22.0 21.8 4.1 4.3 52.2 1.6395148
③ 7.1 36.3 6.5 2.1 51.9 1.3376808
④ 25.4 5.5 5.0 16.0 51.9 1.3419488
⑤ 14.3 18.1 10.9 10.1 53.4 2.8486809
⑥ 4.6 28.0 17.1 4.8 54.6 3.9716005
⑦ 15.2 3.4 7.4 27.2 53.1 2.5487403
⑧ 9.0 10.2 17.7 17.5 54.4 3.8225519
⑨ 2.9 17.6 28.9 7.5 56.8 6.1858862
⑩ 5.2 1.0 7.6 39.0 52.7 2.1186881
⑪ 3.5 3.1 24.7 23.9 55.2 4.6243584
⑫ 1.5 6.0 41.9 8.4 57.8 7.2045435
平均 53.71595 3.1159497
標準偏差 2.1505424
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